Проект  «На границе»
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В основу проекта положено создание картины движения робота-солдата на условно пограничной территории, которое, как и любое другое перемещение в установленной зоне, улавливается и фиксируется радаром. С высокой степенью точности, в заданных единицах измерения данные на радаре как от статических, так и от динамических объектов выводятся в графическом режиме  на экран. 

Движение робота-солдата приводится пультом дистанционного управления. Робот, как солдат-пограничник, движется по указанному маршруту, его перемещения заданы программно.

Для графического представления работы радара помимо языка Ардуино и написанного на нем скетча,  был использован язык программирования Processing, который является инструментом для программирования изображений и анимаций (своего рода альбомное программное обеспечение). 

Созданный проект может быть использован в охранной системе зданий, сооружений или каких-либо помещений. Кроме того, радар, как отдельный элемент, может быть применим для перемещения беспилотных автомобилей через систему автоматического управления, а так же удачно использован в системе парктроник.
Схема радара на макетной плате
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Схема робота-солдата на макетной плате
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Скетч робота-солдата

#include <IRremote.h> // подключаем библиотеку для IR приемника

#include <Servo.h> //используем библиотеку для работы с сервоприводом

Servo rightfoot;

Servo righthigh;

Servo leftfoot;

Servo leftthigh;

Servo lefthand;

Servo righthand;

 int pos;

IRrecv irrecv(A0); // указываем пин, к которому подключен IR приемник

decode_results results;

void setup() // процедура setup

{

  irrecv.enableIRIn();  // запускаем прием инфракрасного сигнала

rightfoot.attach(10);

righthigh.attach(9);

leftfoot.attach(8);

leftthigh.attach(7);

lefthand.attach(12);

righthand.attach(13);

  Serial.begin(9600); // подключаем монитор порта

}

void loop() // процедура loop

{

  if (irrecv.decode(&results)) // если данные пришли выполняем команды

  {

       Serial.println(results.value); // отправляем полученные данные на порт

         if (results.value == 0xFF30CF) {

rightfoot.write(45);

delay (30);

lefthand.write(75);

righthand.write(75);

leftfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(60);

righthand.write(60);

leftthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

rightfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(30);

righthand.write(30);

righthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

leftfoot.write(90);

rightfoot.write(85);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

    }

     if (results.value == 0xFF18E7) { 

rightfoot.write(85);

righthigh.write(90);

leftfoot.write (90);

leftthigh.write(90);

lefthand.write(90);

righthand.write(90); 

;

   }

        if (results.value == 0xFF7A85) { 

leftfoot.write(130);

delay (30);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

rightfoot.write(67);

delay(200);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

righthigh.write(75);

delay (250);

lefthand.write(85);

righthand.write(85);

leftthigh.write(75);

delay (200);

lefthand.write(125);

righthand.write(125);

leftfoot.write (90);

delay (250); 

lefthand.write(150);

righthand.write(150);   

rightfoot.write(85);

   }

     if (results.value == 0xFF10EF) { 

rightfoot.write(45);

delay (30);

leftfoot.write(105);

delay (250);

leftthigh.write(105);

delay (250);

rightfoot.write(105);

delay (250);

righthigh.write(105);

delay (250);

leftfoot.write(90);

rightfoot.write(85);

   }

    if (results.value == 0xFFC23D)  { 

rightfoot.write(45);

delay (30);

lefthand.write(75);

righthand.write(75);

leftfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(60);

righthand.write(60);

leftthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

rightfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(30);

righthand.write(30);

righthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

leftfoot.write(90);

rightfoot.write(85);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

delay (1000);

leftfoot.write(130);

delay (30);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

rightfoot.write(67);

delay(200);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

righthigh.write(75);

delay (250);

lefthand.write(85);

righthand.write(85);

leftthigh.write(75);

delay (200);

lefthand.write(125);

righthand.write(125);

leftfoot.write (90);

delay (250); 

lefthand.write(150);

righthand.write(150); 

rightfoot.write(90);

  delay (1000);

  rightfoot.write(45);

delay (30);

lefthand.write(75);

righthand.write(75);

leftfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(60);

righthand.write(60);

leftthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

rightfoot.write(105);

delay (250);

lefthand.write(30);

righthand.write(30);

righthigh.write(105);

delay (250);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

leftfoot.write(90);

rightfoot.write(85);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

delay (1000);

leftfoot.write(130);

delay (30);

lefthand.write(15);

righthand.write(15);

rightfoot.write(67);

delay(200);

lefthand.write(45);

righthand.write(45);

righthigh.write(75);

delay (250);

lefthand.write(85);

righthand.write(85);

leftthigh.write(75);

delay (200);

lefthand.write(125);

righthand.write(125);

leftfoot.write (90);

delay (250); 

lefthand.write(150);

righthand.write(150); 

rightfoot.write (90);

  delay (1000);

   }  

    irrecv.resume(); // принимаем следующий сигнал на ИК приемнике

  }

}

Скетч радара на Arduino
#include <Servo.h> 

#define pisk 3

const int trigPin = 10;

const int echoPin = 11;

long duration;

int distance;

Servo myServo;

void setup() {

  pinMode(pisk, OUTPUT);

  pinMode(trigPin, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin, INPUT); 

  Serial.begin(9600);

  myServo.attach(12); 

}

void loop() {

  for(int i=15;i<=165;i++){  

  myServo.write(i);

  delay(25);

  distance = calculateDistance();

  Serial.print(i); 

  Serial.print(","); 

  Serial.print(distance); 

  Serial.print("."); 

  }

  for(int i=165;i>15;i--){  

  myServo.write(i);

  delay(25);

  distance = calculateDistance();

  Serial.print(i);

  Serial.print(",");

  Serial.print(distance);

  Serial.print(".");

  }

}

int calculateDistance(){ 

int val , frecuency;

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  delayMicroseconds(2);

  digitalWrite(trigPin, HIGH); 

  delayMicroseconds(10);

  digitalWrite(trigPin, LOW);

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH); 

  distance= duration*0.034/2;

if (distance<40){

  analogWrite(pisk, 500);

  delay(100);

} else{

  analogWrite(pisk,0);

  delay(100);

  }

  return distance;

}
Скетч радара на Processing
import processing.serial.*; 

import java.awt.event.KeyEvent; 

import java.io.IOException;

Serial myPort; 

String angle="";

String distance="";

String data="";

String noObject;

float pixsDistance;

int iAngle, iDistance;

int index1=0;

int index2=0;

PFont orcFont;

void setup() {

 size (1366, 700);

 smooth();

 myPort = new Serial(this,"COM4", 9600);

 myPort.bufferUntil('.'); 

}

void draw() {

  fill(98,245,31);

  noStroke();

  fill(0,4); 

  rect(0, 0, width, 1010); 

  fill(98,245,31);

  drawRadar(); 

  drawLine();

  drawObject();

  drawText();

}

void serialEvent (Serial myPort) { 

  data = myPort.readStringUntil('.');

  data = data.substring(0,data.length()-1);

  index1 = data.indexOf(","); 

  angle= data.substring(0, index1); 

  distance= data.substring(index1+1, data.length()); 

  iAngle = int(angle);

  iDistance = int(distance);

}

void drawRadar() {

  pushMatrix();

  translate(683,700); 

  noFill();

  strokeWeight(2);

  stroke(98,245,31);

  // draws the arc lines

  arc(0,0,1300,1300,PI,TWO_PI);

  arc(0,0,1000,1000,PI,TWO_PI);

  arc(0,0,700,700,PI,TWO_PI);

  arc(0,0,400,400,PI,TWO_PI);

  // draws the angle lines

  line(-700,0,700,0);

  line(0,0,-700*cos(radians(30)),-700*sin(radians(30)));

  line(0,0,-700*cos(radians(60)),-700*sin(radians(60)));

  line(0,0,-700*cos(radians(90)),-700*sin(radians(90)));

  line(0,0,-700*cos(radians(120)),-700*sin(radians(120)));

  line(0,0,-700*cos(radians(150)),-700*sin(radians(150)));

  line(-700*cos(radians(30)),0,700,0);

  popMatrix();

}

void drawObject() {

  pushMatrix();

  translate(683,700); 

  strokeWeight(9);

  stroke(255,10,10); // kırmızı renk

  pixsDistance = iDistance*22.5; 

  // 40 cm ye kadar ölçer

  if(iDistance<40){ line(pixsDistance*cos(radians(iAngle)),-pixsDistance*sin(radians(iAngle)),700*cos(radians(iAngle)),-700*sin(radians(iAngle))); } popMatrix(); } void drawLine() { pushMatrix(); strokeWeight(9); stroke(30,250,60); translate(683,700); line(0,0,700*cos(radians(iAngle)),-700*sin(radians(iAngle))); popMatrix(); } void drawText() { pushMatrix(); if(iDistance>40) {

  noObject = "Out of Range";

  }

  else {

  noObject = "In Range";

  }

  fill(0,0,0);

  noStroke();

  rect(0, 1010, width, 1080);

  fill(98,245,31);

  textSize(25);

  text("10cm",800,690);

  text("20cm",950,690);

  text("30cm",1100,690);

  text("40cm",1250,690);

  textSize(40);

  text("Object: " + noObject, 240, 1050);

  text("Angle: " + iAngle +" °", 1050, 1050);

  text("Distance: ", 1380, 1050);

  if(iDistance<40) {

  text("        " + iDistance +" cm", 1400, 1050);

  }

  textSize(25);

  fill(98,245,60);

  translate(390+960*cos(radians(30)),780-960*sin(radians(30)));

  rotate(-radians(-60));

  text("30°",0,0);

  resetMatrix();

  translate(490+960*cos(radians(60)),920-960*sin(radians(60)));

  rotate(-radians(-30));

  text("60°",0,0);

  resetMatrix();

  translate(630+960*cos(radians(90)),990-960*sin(radians(90)));

  rotate(radians(0));

  text("90°",0,0);

  resetMatrix();

  translate(760+960*cos(radians(120)),1000-960*sin(radians(120)));

  rotate(radians(-38));

  text("120°",0,0);

  resetMatrix();

  translate(840+900*cos(radians(150)),920-960*sin(radians(150)));

  rotate(radians(-60));

  text("150°",0,0);

  popMatrix(); 

}

